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Zásady pro vypracování:
Práce se bude zabývat přepracováním ovládacího a navigačního subsystému mobilního robotu K3P4 na
Katedře robotiky.
- Seznamte se s požadavky soutěže European Rover Challenge, pro kterou je daný robot určen.
- Popište současný stav mobilního robotu. Jeho konstrukci, hardware, software a případné nedostatky.
- Vytvořte robustní komunikační systém mezi robotem a operátorem.
- Vytvořte ovládací program pro jízdu podvozku v  různých režimech.
- Navrhněte navigační subsystém a k němu odpovídající senzorický subsystém.
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